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同定の結果に基づいて MRAC と APAC を適時切替える適応制御系に NN を併用した構成法を提案した．本構成法では，プラン




























現されている．第５章では，プラントパラメータの同定結果に基づいて MRAC と APAC を適時切替え
る適応制御系を構成し，これに NN を併用した制御法を提案している．プラントが最小位相の場合には
MRAC を，非最小位相の場合には APAC を用いる手法に NN を併用したものであり，プラントの状態に
応じて最適な制御系を構成することができ，安定な制御を実行できる．第６章では，空気圧サーボ系の
接触対象物が移動する場合の押し付け力制御に適応制御を応用している．第３章と同様の外乱を考慮し
た制御系を構成することにより，対象物の剛性変化や移動により従来のＰＩＤ制御では制御不可能な条
件下においても安定な力制御を実施できることが確認されている．これにより力制御においても適応制
御を適用することにより空気圧サーボ系の応用範囲が大きく広がる．第７章は得られた結果をまとめて
結論としている． 
以上のように本論文の内容は学術的ならびに実用的にきわめて有用であり，本論文は，博士(工学)の
学位論文に値するものと認める． 
